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件から 2018 年 20,703 件と減少しているものの，犠牲者の数は 2009 年 1,023 人から 2018 年 926
人とほぼ横ばいである．火災では一般の人々だけではなく，消火活動に従事する消防隊員の受傷















 本章では，提案した空飛ぶ索状型消火ホースロボットの実現可能性を検証するため，長さ 2 m
のミニモデルを製作しその安定浮上の実現のために取り組んだ内容について述べた．具体的な目




























であることを実験により実証した．実際に長さ 3.6 m の DFF を製作し，先端ノズルのねじれ角に





















実験，棒状放水とミストスプレーノズルの 2 種類の放水が可能な DFF ノズルによる至近距離から
の放水実験の 3つの実験を実施し，その消火性能を定量的に評価した． 
その結果，一定の火災条件の下で，ミストスプレー放水直後，炎は瞬時に消失するがクリブ内
部ではその温度が 500°以上であり，消火までに 2 分間の放水を要すること．至近距離からの棒
状放水の方が，ミストスプレー放水よりも運動量が大きく，クリブ中心まで水が到達し消火に要
















する GUI の開発”，“既存ハードを組み合わせた巻き取り・展開機構”，“DFF を用いた消防戦術の



















































減することができる重さ 1.92 kg の４自由度のノズルモジュールを設計，開発し，実験により作
用する噴射反力とトルクが可変であることを述べている。また，ワイヤーとプーリに連結された
ダンパーによる受動制振機構により振動を低減させる手法を述べている。これらの要素技術を全





MJ の火災に対し，2 分 16 秒で消火を実現するとともに，ノズル温度が 30°以下であった成果に
ついて報告している。 
第５章では，提案ロボットの課題について長尺化，消火能力，オペレーションの３つに整理し，
実用モデルである長さ 8 m のロボットについて述べている。また，2016 年に発生した糸魚川市
大規模火災を参考に，提案ロボットによる消火と延焼阻止の消防戦術について述べている。 
第６章は結論である。 
以上要するに本論文は，ホースが浮上する新しい消火ロボットの構成法，制御法，消火能力に
ついて述べたものであり，応用情報科学ならびにロボット工学，流体力学の発展に寄与するとこ
ろが少なくない。 
よって，本論文は博士（情報科学）の学位論文として合格と認める。 
